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ABSTRAK

IMPLEMENTASI KECERDASAN GERAK ROBOT
DENGAN MENGGUNAKAN METODE RUTE TERDEKAT
PADA ROBOT HBE - ROBOCAR- VISION

Oleh :
Nurul Dwi Oktaviani
0616 3032 0912

Makalah ini akan memaparkan aplikasi kecerdasan buatan pada
sebuah robot mobil vision untuk mencari rute terpendek dari map yang telah
ditentukan. Namu pada Mikrokontroler yang digunakan adalah
mikrokontroler ATMEGA 128 dan mikrokontroler ATMEGA 8. Pada
penentuan jarak terpendek yang dilakukan dengan melihat jarak lurus dari
sebuah posisi awal sampai dengan posisi tujuan.

Untuk bergerak menuju tujuan, robot mobil akan bergerak
mengikuti garis rute yang telah ditentukan sehingga robot akan mendeteksi
objek yang telah disediakan. Dengan ini robot mobil vision akan berjalan
menuju lokasi dengan map untuk mencari rute terpendek untuk sampai ke
lokasi.

Dikatakan rute terpendek ialah robot akan mendeteksi benda dengan
menggunakan sensor camera yaitu sebagai visionnya dimana menggunakan
metode pengelihatan robot vision ini dibantu dengan motor servo dynamixel
untuk menggerakan sensor camera, lalu robot memberikan perintah berupa
komunikasi kepada robot car sebagai body nya yang akan bergerak untuk
sampai pada benda yang sudah ditentukan sebagai objek tersebut.

Kata Kunci :Robot mobil vision, Mikrokontroler ATMEGA
128,Mikrokontroler 8 ,Rute Terdekat, Maps, Motor Servo
Dynamixel, Sensor Camera.



ABSTRACT

IMPLEMENTATION OF ROBOT MOTION INTELLIGENCE
USING THE NEAREST ROUTE METHOD IN
HBE - ROBOCAR-VISION ROBOT

By:

Nurul Dwi Oktaviani
0616 3032 0912

This paper will explain the application of artificial intelligence on vision
car robots to find the shortest route from a predetermined map. However,
microntroller that used is ATMEGA 128 mikrocontroller and is ATMEGA 8
microcontroller.

The shortest route determined by looking straight path from the starting
position to the final position. To move towards the locatio,car robot will move by
following predetermined route line so thaht robot will detect objects that have been
provided. With this, vision car robot will move to the location route to get to the
location.

The shortest route is robot will detect objects by using camera sensor as
its vision where the robot’s vision asissted by dynamixel servo motor to move the
camera sensor, the robot will send an order in the from communication to the car
robot as its body to move the robot to arrive at that has been determined as the
object.

Keywords: Robot car vision, Microcontroller ATMEGA 128, Microcontroller 8,
Nearest Route, Map, Dynamixel Servo Motor, Sensor Camera.
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